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Abstrak  
Line Maze Solver adalah sebuah robot yang menggunakan algoritma maze solving untuk menyelesaikan 
line maze yang ada. Line Maze merupakan sebuah labirin dengan serangkaian jalur yang terhubung dan 
berbentuk sebuah garis. Robot ini menggunakan Arduino Uno R3 sebagai mikrokontroller. 
Mikrokontroller menerima umpan balik dari module sensor TCRT5000 yang berfungsi untuk mendeteksi 
garis hitam pada lintasan dan juga dalam penelitian ini juga di fungsikan sebagai pendeteksi persimpangan. 
Robot menggunakan Algoritma tangan kiri sebagai dasar program yang artinya robot ini akan memilih 
belok kiri di persimpangan dan akan memilih lurus di pertigaan yang hanya memiliki pilhan lurus dan 
belok kanan . Disertiap Persiampangan robot ini akan merakam setiap jalur yang diambil  dan akan 
memberi kode L(Left), R(Right), S(Straight),B(Back). Dan untuk mendapatkan jalur terpendek robot akan 
menyederhanakan kode dengan menggunakan algoritma maze solving, sehingga robot akan jalan langsung 
menuju finish. Hasil dari penelitian ini adalah robot menggunakan metode tunning PID trial and error  
mendapatkan nilai Kp =10, Ki =30, Kd = 45. Bila nilai tersebut diubah maka aka  berdampak pada sistem 
follow robot yang mengakibatkan robot salah merekam lintasan. Hasil lain dari penelitian ini  robot dapat 
menemukan jalur yang lebih singkat setelah optimasisasi dibandingkan pada awal penelusuran ,hal tersebut 
menunjukan bahwa sistem bekerja dengan baik. 
Kata Kunci :Line Maze Solver, PID, TCRT5000, Arduino Uno R3  
   
Abstract 
Line Maze Solver is a robot that uses the maze solving algorithm to complete the line maze. Line Maze is a 
labyrinth with a bundle of lines that connected and shaped in a line. This robot uses Arduino Uno R3 as a 
microcontroller. The microcontroller receives feedback from the TCRT5000 sensor module used to detect 
black lines on the trajectory, and also in this research the functions as a crossing detector. The robot uses 
the left-hand algorithm as the basis of the program which means this robot will choose to turn left at the 
intersection and will choose straight at the T-junction which only has a straight choice and turn right. In the 
maze, this robot will record every path and will give the code L (Left), R (Right), S (Straight), B (Back).  
To get the shortest path, the robot will simplify the code using the maze solving an algorithm, so that the 
robot will run directly to the finish. The results of this research the robot is using the trial and error PID 
tunning method get a value of Kp = 10, Ki = 30, Kd = 45. If the value is changed it will have an impact on 
the following robot system which causes the robot to incorrectly record the track. The other results from 
this research the robot can find a shorter path after optimization than at the beginning, which means the 
system works well 




Seiring dengan kemajuan jaman, tidak dapat 
dipungkiri manusia semakin mengingikan sistem 
kendali otomatis.Salah satu contoh sistem kendali 
otomatis adalah robot. Robot adalah sebuah alat 
mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik 
menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, 
ataupun menggunakan program yang telah didefinisikan 
terlebih dulu kecerdasan buatannya.  
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Line Follower merupakan sebuah robot yang 
memiliki sistem kerja akan berjalan mengikuti suatu 
garis. Dalam perancangan dan implementasi banyak 
masalah-masalah yang harus dipecahkan. Masalah-
masalah itu adalah sistem penglihatan robot, arsitektur 
perangkat keras yang meliputi perangkat. Line Follower 
dapat dikembangkan menjadi suatu robot yang dapat 
menyelesaikan sebuah Line Maze yang disebut Maze 
Solver  
Salah satu teknik pengendalian sistem adalah 
kendali system PID (Propotional Integral Derivative). 
Sistem kendali ini merupakan kendali yang mempunyai 
tiga komponen, yaitu Kontrol Proportinal (Kp), Kontrol 
Integral (Ki), dan Kontrol Derivative (Kd). Tujuan 
digunakananya sistem kendali pada kerja robot ini yaitu 
untuk membuat nilai keluaran dan nilai yang diinginkan 
(referensi) sebaik mungkin, dengan kata lain untuk 
menghasilkan error sekecil mungkin. 
Pada Penelitian kali ini peneliti membahas 
bagaimana cara merancang robot maze solver dengan 
kontrol PID dan cara kerja dari algroritma maze solving  
agar didapatkan sebuah robot yang dapat memetakan 
sebuah line maze dan meringkas hasil pemtaan agar 
didapatkan sebuah jalan terpendek menuju finish. 
KAJIAN PUSTAKA 
Robot 
Menurut Salim, Sandy (2007 : 1) “Robot 
adalah peralatan elektromekanik atau bio-mekanik, atau 
gabungan peralatan yang menghasilkan gerakan 
otonomi maupun berdasarkan gerakan yang 
diperintahkan. Robot yang menggunakan peralatan 
komunikasi dimungkinkan untuk dikendalikan oleh 
manusia, seperti lengan robot yang pengendaliannya 
dilakukan melalui computer “.Untuk dapat  di 
katergorikan sebagai robot modern sebuah robot 
memliki empat karakteristik dasar. Karakteristik dasar 
tersebut adalah sebagai berikut : 
1. Memiliki Sensor. Sensor merupakan suatu 
peralatan yang berguna untuk mengukur 
ataupun merasakan sesuatu pada lingkungan di 
luar robot.  
2.  Memiliki Sistem Kontrol. Sistem kecerdasan 
bekerja dengan memproses data masukan 
berupa keadaan ataupun kejadian yang sedang 
terjadi dari luar lingkungan.. 
3. Memili Akuator. Peralatan Mekanik berfungsi 
untuk membuat sebuah robot dapat melakukan 
sebuah aksi tertentu dan berinteraksi dengan 
lingkungannya. 
4. Memiliki sumber daya. Sebuah robot memerlukan 
sumber tenaga untuk menggerakan komponen-
komponen elektrika dan mekanika yang terpasang. 
Sumber energi pada robot mencakup penyedia tenaga 
listrik seperti baterei, dan system pengatur transmisi 
yang bertugas mengkonversi tenaga listrik sesuai 
kebutuhan komponen robot tersebut. 
Robot dapat dibuat untuk berbagai macam 
aktifitas,namun sebuah robot harus dibuat dengan 
tujuan untuk kebaikan manusia 
Maze Solver Robot 
Maze Solver robot adalah sebuah robot yang 
memiliki kemampuan untuk  memetakan lintasan yang 
berupa labirin dan robot ini merupakan  sebuah robot 
beroda yang memiliki lintasan berupa garis atau lintasan 
dengan dinding. Tujuan dari pembuatan robot ini adalah 
dapat menemukan jalan menuju finish dengan cepat 
Sistem Kontrol PID 
Kontroler PID (Proporsional Integral plus 
Derivative) merupakan sebuah kontroler yang banyak 
digunakan dalam sistem control di industri. Sinyal 
keluaran PID didefiniskan. 
𝑚(𝑡) = 𝐾𝑃 𝑒(𝑡) + 𝐾𝐼 ∫ 𝑒0 (𝜏)𝑑𝜏 + 𝐾𝐷 
𝑑𝑒(𝑡)
𝑑𝑡
      (1) 
 
Dengan alih ragam laplace dapat diperoleh fungsi 
alih kontroler PID sebagai berikut : 
𝐺𝐶(𝑠)  =     𝐾𝑃 + 𝐾𝐷𝑠 +
𝐾𝐼
𝑠
                    (2) 
𝐾𝑝        =     
𝜏𝑖
𝐾𝑥𝜏∗
                                          (3) 
𝐾𝑖        =     𝐾𝑝 ×
1
𝜏𝑖
                                      (4) 
𝐾𝑑      = 𝐾𝑝 × 𝜏𝑑                               (5) 
Keterangan :  
KP : Penguatan Proporsional          
m(t) : Output kendali 
KI  : Penguatan Integral                 
e(t) : Error dalam waktu tertentu 
KD  : Penguatan Derivatif                  
Gc(s) : Close loop 
τis  :Konstanta Waktu Integral  
τds : Konstanta Waktu Derivatif 
de(t)  : Determinan t 
dt  :waktu 
 
Aspek yang sangat penting dalam desain kontroler 
PID ialah penentuan parameter kontroler PID supaya 
sistem close loop memenuhi kriteria performansi yang 
diinginkan. Hal ini disebut juga dengan tuning kontroler 
Dalam sistem kontrol PID output yang diharapkan 
memenui beberapa kriteria, seperti: 
1).Memiliki rise time dan setting time yang cepat  
2). Tidak memiliki steady state eror; dan 
3). Overshoot sekecil mungkin 
 
TCRT5000 Module 
 TCRT5000 adalah komponen elektronika 
terintegrasi buatan Vishay yang memuat pemancar dan 
detektor infra merah (infrared) dalam satu komponen 





terpadu. Konstruksi komponen ini yang kompak diatur 
sedemikian hingga sumber emisi cahaya infra merah 
dan komponen sensor / detektonya berada pada arah 
yang sama, dengan demikian mampu mendeteksi 
keberadaan objek yang mendekat dengan cara 
mendeteksi pantulan sinar merah yang terpancarkan dan 
memantul pada permukaan objek tersebut.  
 Cahaya infra merah yang diemisikan komponen 
ini memiliki panjang gelombang 950 nm (nanometer) 
yang kasat mata. Sifat sinar infrared yang tak terlihat ini 
menguntungkan karena berguna dalam aplikasi sensor 
tanpa memperngaruhi tampilan sekitarnya, misalnya 
untuk aplikasi layar sentuh, aplikasi pendeteksi 
keberadaan objek pada suatu bidang permukan dsb. 
Komponen sensor / detector adalah sebuah 
phototransistor, kinerja deteksi optimal pada saat objek 
berada pada jarak 2,5 mm (rentang jarak yang dapat 
dideteksi antara 0,2 mm hingga 15 mm). 
Phototransistor dilapisi dengan lapisan khusus untuk 
menahan sinar selain infra-merah untuk meningkatkan 









Menurut Salbino android merupakan sistem 
operasi berbasis Linux yang bersifat open source dan 
dirancang untuk perangkat seluler seperti smartphone 
dan komputer tablet(Salbino 2014). Android 
dikembangkan oleh Android, Inc., dengan dukungan 
finansial dari Google yang kemudian diakusisi oleh 
Google pada tahun 2005. Android resmi di rilis pada 
tahun 2007, bersamaan dengan dirilisnya Open Handset 
Alliance. Sifat Android yang open source telah 
membuat bermunculnya berbagai komunitas 
pengembang aplikasi untuk menggunakan android 
sebagai dasar proyek pembuatan aplikasi, dengan 
menambahkan fitur baru bagi Android pada perangkat 
yang secara resmi dirilis dengan menggunakan system 
operasi lainnya.  
Bluetooth HC-05 
Bluetooth adalah protokol komunikasi wireless yang 
bekerja pada frekuensi radio 2.4 GHz untuk pertukaran 
data pada perangkat bergerak seperti PDA, laptop, HP, 
dan lain-lain1. Salah satu hasil contoh modul Bluetooth 
yang paling banyak digunakan adalah tipe HC-05. 
modul Bluetooth HC-05 merupakan salah satu modul 
Bluetooth yang dapat ditemukan dipasaran dengan 
harga yang relatif murah. Modul Bluetooth HC-05 
terdiri dari 6 pin konektor, yang setiap pin konektor 
memiliki fungsi yang berbeda - beda. Pada perangakat 
Bluetooth HC-05 menggunakan standarisasi IEEE 
(Institute Of Electrical and Electronic ) 802.15.1 yang 
memiliki karakteristik yaitu: 
1. Beroperasi di Frekuensi 2.4 Ghz 
2. Jangkauan 0-10 m 
3. Kecepataan rata rata 2 MBps 
 
 





Penelitian ini menggunakan pendekatan kuantitatif.. 
Penelitian kuantitatif adalah suatu proses menemukan 
pengetahuan yang menggunakan data berupa angka 
sebagai alat menganalisis keterangan mengenai apa 
yang ingin diketahui.(Kasiram,2010). Pada penelitian 
ini menggunakan Arduino idea ,dan MIT Inventor untuk 
merancang dan mensimulasikan serta membuat program 
android untuk sistem tunning pada android. 
Tempat dan Waktu Penelitian 
 Penelitian ini akan dilaksanakan di Laboratorium 
Sistem Pengaturan dan Kendali Jurusan Teknik Elektro 
Universitas Negeri Surabaya dan waktu pelaksanaannya 
dilakukan pada semester genap 2018/2019.  
Rancang Bangun Hardware 
Berikut skema rangkaian keseluruhan hardware 
untuk robot Maze Solver berbasis PID 
Pada Gambar 5 merupakan gambar yang dibuat 
Gambar 3. Desain Hardware 
(Sumber : Data Penelitian, 2018) 
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Gambar 5. Desain Aplikasi 
(Sumber : Data Penelitian, 2018) 
 
dengan aplikasi fritzing. Pada gambar ini merupakan 
rangkaian hardware yang akan dibuat terdiri dari 
Arduino Uno berfungsi sebagai pusat kendali Maze 
Solver, lalu terdapat sensor garis yang berfungsi sebagai 
pembaca garis warna hitam dan putih dan terdapat dua 
buah Motor Dc sebagai penggerak dari robot dan satu 
Motor Driver l298N sebagai driver motor DC. Untuk 
komunikasi data dengan android digunakan Module 
Bluetooth HC-05 sebagai penghubung dengan 
smartphone android. 
Rancang Bangun Software  
. Rancang bangun software yang dimaksud adalah 
sebuah program yang dimasukkan ke dalam 
mikrokontroler Arduino. Pemrograman dibuat 
mengguanakan bahasa pemrogram khusus oleh Arduino 
pada Arduino IDE (Integrated Development 
Environment) versi 1.6.12. Arduino merupakan bahasa 
turunan dari C++ sehingga fungsi-fungsi C++ serta C 
dapat berjalan di Arduino. Pemilihan bahasa Arduino ini 
dipilih karena untuk memadai perhitungan matematis 
dalam sistem pengontrolan motor servo dan bersifat 
open source. Karena sifatnya yang open source, maka 
banyak library yang dikembangkan oleh personal atau 









Gambaran umum jalannya program adalah membaca 
nilai kecepatan. Dan membandingkannya dengan nilai 
referensi (setpoint), kemudian Pada flowchart tersebut 
dapat diketahui bahwa sistem pengaturan kecepatan 
motor ini memiliki kemampuan untuk terus 
menyesuaikan kondisi sistem  sampai akhirnya tercapai 
kondisi tunak atau Steady  state. Sebagai masukan 
sistem, setpoint akan diberikan pada pengendali PID. 
Setpoint dalam hal ini merupakan kecepatan yang akan 
disesuaikan sehingga  saat  kecepatannya sudah  
mencapai posisi tersebut, dapat dikatakan bahwa system 
telah mencapai keadaan tunak. Pada saat kecepatan 
belum mencapai keadaan tunak, sensor akan membaca 
kecenderungan beban yang diemban.  
HASIL DAN PEMBAHASAN 
Hasil dari skripsi ini adalah menghasilkan sebuah 
robot maze solver dengan kontrol PID . Pada bagian  , 
pengujian bluetooth, pengujian sensor, control PID, 
sistem maze solver, dan aplikasi robot di android. 
Pengujian Konektivitas Bluetooh 
 
Pada robot maze solver ini digunkanan bluetooh HC-
05 sebagai penghubung ke aplikasi android. Pada 
pengujian kali ini saya menggunakan aplikasi android 
HC-05 terminal  sebagai pembukitan bahwa bluetooh 
telah terhubung dengan perangkat android dan juga 
dengan aplikasi ini saya menggunkannya untuk 
mengukur jarak konektivitas bluetooh. 
Gambar 4. Flowchart Sistem 
(Sumber : Data Penelitian, 2018) 









Tabel 1. Hasil pengujian jarak jangkauan alat 
NO Jarak Status 
1 1 m Terhubung 
2 2 m Terhubung 
3 3 m Terhubung 
4 4 m Terhubung 
5 5 m Terhubung 
6 6 m Terhubung 
7 7 m Terhubung 
8 8 m  Terhubung 
9 9 m Terhubung 
10 10 m Terhubung 
11 11 m Tidak Terhubung 
 (Sumber : Data Penelitian, 2019) 
Pengujian Sensor TCRT5000 
Pada bagian ini akan menguji sensor TCRT5000. 
Output yang digunakan  sensor adalah output digital 
jadi jika sensor mendeteksi garis putih akan bernilai 0 
dan lampu led kuning dan merah menyala, sementara 
jika mendeteksi hitam akan bernilai 1 dan lampu led 







Gambar  8 setup peletakan sensor sensor 6 (sensor 
kanan), sensor 5(sensor kiri), dan sensor 4, 3, 
2, 1, 0 untuk mendeteksi garis lurus 
 
Tabel 2. Fungsi Sensor 
(Sumber : Data Penelitian, 2019) 
Tabel 2 menunjukan fungsi-fungsi sensor didalam 
tabel tersebut dikatakan bahwa sensor sebagai 
penambah probabilitas  di persimpangan. Hal tersebut 
dikarenakan robot maze ini menggunakan fungsi 
probilitas di program Arduino untuk membedakan 
setiap persimpangan. Fungsi tersebut dinyatakan 
sebagai berikut ; 
probability = prob[0] + prob[1] + prob[2] + 
prob[3] + prob[4];              (6) 
Keterangan :  
           prob[0]  : Nilai Probabilitas sensor 0 
           prob[1]  : Nilai Probabilitas sensor 1 
           prob[2]  : Nilai Probabilitas sensor 2 
           prob[3] : Nilai Probabilitas sensor 3 




1 0 Sebagai penjejak garis lurus dan penambah 
nilai probabilitas di persimpangan 
2 1 Sebagai penjejak garis lurus dan penambah 
nilai probabilitas di persimpangan 
3 2 Sebagai penjejak garis lurus dan penambah 
nilai probabilitas di persimpangan 
4 3 Sebagai penjejak garis lurus dan penambah 
nilai probabilitas di persimpangan 
5 4 Sebagai penjejak garis lurus dan penambah 
nilai probabilitas di persimpangan 
6 5 Pendeteksi belok kiri 
7 6 Pendeteksi belok kanan 
Gambar 6  Pengujian konektivitas antara robot dengan 
perangkat android menggunakan aplikasi HC-05 
terminal 
(Sumber : Data Penelitian, 2019) 
 
Hitam deteksi 1 Putih deteksi 0 
Gambar 7  Pendeteksian sensor 
(Sumber : Data Penelitian, 2019) 
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 Jika sensor membaca 1 makan nilai 
probabilitas nya 0.2 dan jika sensor membaca 0 maka 
nilai probilitasnya 0. 
 
Tabel 3. Percobaan gerakan dan syarat 
pengambilan keputusan 









Belok kiri Berhasil 
2 
Turn right 














Belok Kiri Berhasil 
4 
Left juntion 
Prob > 0 
, dan 
prob < 1 Belok Kiri Berhasil 
5 
Right juntion 
Prob > 0 
, dan 








Belok Kiri Berhasil 
7 
Dead end 












 (Sumber : Data Penelitian, 2019) 
Pengujian PID  
Perancangan kontroler PID dilakukan untuk 
mendapatkan parameter KP, KI ,KD. Metode yang 
digunakan adalah metode trial and error dengan cara 
memasukan nilai secara acak , dimulai dengan 
memasukan nilai KP lalu KD dan KI. 
Tabel 4. Tunning PID 
NO KP KD KI Status 
1 1 0 0 Gagal 
2 1 1 0 Gagal 
3 1 1 1 Gagal 
4 5 3 4 Gagal 
5 9 20 15 Gagal 
6 10 45 30 Berhasil  
 (Sumber : Data Penelitian, 2019) 
 
Data pada Tabel diatas hanya sebagai sampel 
yang mewakili dari hasil percobaan secara 
keseluruhan, setiap percobaan dipastikan 
menggunakan perlakuan yang sama untuk 
mendapatkan data yang akurat, seperti 
pengecekan daya dan kondisi robot secara berkala 
ketika pengujian serta posisi start dan finish yang 
sama pada setiap pengujian. 
Pengujian Maze Solver 
Setelah robot dapat membedakan keputasan yang 
diambil maka tahap selanjutnya adalah robot 
menyimpan path yang telah diambil, lalu 
menyenderhanakan map agar ketika robot dijalankan 
dapat langsung menuju garis finish. 
Untuk dapat menyederhanakan path maka 
dibuat aturan sebagai berikut : 
 
Tabel 5 Penyederhaanan Path 
No Path Penyederhanaan 
1 LBR B 
2 LBS R 
3 RBL B 
4 SBL R 
5 SBS B 
6 LBL S 
(Sumber : Data Penelitian, 2019) 
 
Robot berada di posisi start 1 maka path  
mapping akan menjadi  LLRBLLRRLL. Maka jika di 
optimize menggunakan aturan diatas akan menjadi 
sebagai berikut : 
Path = LLRBLLRRLL 
Penyelesaian =  LL(RBL=B)LRRLL 
  LLBLRRLL 
  L(LBL=S)RRLL 
  LSRLL 
Maka optimasisai dari path LLRBLLRRLL menjadi 
LSRLL 




 Robot berada di posisi start 2 maka path  
mapping akan menjadi SLLSRBLLRBLLRRLL  . Maka 
jika di optimize menggunakan aturan diatas akan 
menjadi sebagai berikut : 
Path = SLLSRBLLRBLLRRLL 
Penyelesaian =  SLLS(RBL=B)L(RBL=B)LRRLL 
  SLLSBLBLRRLL 
  SLL(SBL=R)BLRRLL 
  SLLRBLRRLL 
  SLL(RBL=B)RRLL 
  SLLBRRLL 
  SL(LBR=B)RLL 
  SLBRLL 
  S(LBR=B)LL 
  SBLL 
  (SBL=R)L 
  RL    
Maka optimasisai dari path SLRSLBLLRBLLRRLL 
menjadi RL. 
 Robot berada di posisi start 3 maka path  
mapping akan menjadi  LLBSLLSRBLLRBLLRRLL. 
Maka jika di optimize menggunakan aturan diatas akan 
menjadi sebagai berikut : 















Maka optimasisai dari path 
LLBSLLSRBLLRBLLRRLL menjadi S 
. Robot berada di posisi start 4 maka path  mapping 
akan menjadi LBLLBLLSRBLLRBLLRRLL . Maka 
jika di optimize menggunakan aturan diatas akan 
menjadi sebagai berikut : 















Maka optimasisai dari path LBLLBLLSRBLLRBLLRRLL 
menjadi R 
Aplikasi Android 
Aplikasi ini dibuat dengan MIT Inventer APP yang 
merupakan sebuah aplikasi untuk membuat sebuah 
aplikasi android dengan sistem ladder. Untuk 
penggunaan aplikasi tersebut pastikan bahwa anda 
telah mengaktifkan bluetooh pada perangkat android . 
 
 
Saat pertama membuka aplikasi tampilan awal 
pada aplikasi kontrol robot seperti pada gambar 13. Di 
tampilan awal terdapat dua buah tab pilihan yaitu 
settings dan robot controller. 
Gambar 10 Tampilan tab settings setelah 
berhasil pair dengan robot (Sumber : Dokumen 
pribadi, 2019) 
Gambar  9  Tampilan Awal 
(Sumber : Data Penelitian, 2019) 
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Gambar 12 adalah tampilan ketika kita berhasil 
melakukan pair dengan robot. Pada tab ini terdapat 
kolom untuk mengisi nilai KP,KI,KD dan terdapat dua 
buah tab load dan save. Fungsi pada kedua tab ini 
adalah tombol save berfungsi untuk menyimpan angka 
dan mengirmkan nilai kp,ki,dan kd ke robot, sedangkan 
tombol load berfungsi ketika kita ingin menggunkan 
nilai kp, ki, dan kd yang kita gunakan terakhir kali, kita 
hanya perlu menekan tombol load dan nilai kp,kd ,dan 
kd akan terisi secara otomatis.  
Gambar 11 Tampilan tab robot controller 
(Sumber : Dokumen pribadi, 2019) 
Pada gambar diatas merupakan tampilan awal 
tab robot controller, tab ini akan aktif bila kita sudah 
mengisi tab settings. Pada tab ini berisi perintah 
forward,left,stop,right backward, mapping ,dan 
optimize. Perintah yang aktif hanya perintah yang 
berwarna merah terang, sedangkan perintah optimize 




Berdasarkan penelitian dan pengujian yang 
dilakukan, maka dapat disimpukan perancangan robot 
ini menggunkan Arduino Uno R3 sebagai 
mikrokontroler.dan menggunakan 7 buah sensor 
TCRT5000 sebagai pendeteksi garis dan pendeteksi 
persimpangan. Menggunkan 2 buah motor DC sebagai 
sistem pernggerak dan Bluetooh HC-05 sebagai 
penghubung ke smartphone yang digunakann sebagai 
aplikasi tunning robot.     
Kontroler PID yang dirancang pada robot 
menggunkan metode trial and error berdasarkan tabel 4 
mendapatkan nilai kp = 10, ki = 30 , dan kd = 45. Nilai 
tersebut di dapat setelah melakukan percobaan dengan 
melihat gerak robot dengan memasukan nilai kp, lalu di 
ikuti dengan kd dan ki 
  Algoritma pada maze solver yang diaplikasikan 
pada robot ini adalah menghilangkan path B yang telah 
dipelajari oleh robot , path B terus dihilangkan hingga 
menghasilkan suatu path tanpa path B didalamnya. 
Contoh jika robot telah berhasil melakukan mapping 
dan didapat map LLRBLLRRLL maka optimasisasi dari 
map tersebut adalah LSRLL  
Saran 
Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan 
terdapat beberapa aspek yang dapat diperbaiki dan 
dikembangkan agar memberikan hasil yang lebih 
maksimal agar menggunakan motor continuous servo 
agar ketika bertemu persimpangan, tikungan dan jalan 
buntu dapat berputar sesuai derajat .  
Menggunakan ban yang meiliki kualitas bagus agar 
tidak mudah slip saat robot berjalan , karena selama 
percobaan peneliti memiliki masalah ban slip saaat 
robot berhenti ketika di persimpangan. Dan juga 
penelitian ini dapat  dikembangkan juga dengan 
menggunakan metode kontroler yang lain seperti PID-
Fuzzy, Model Predictive Control, dan yang lainnya. 
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